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COKLU TAHRiK KOLLU EKSENEL D6nOSSUZ DAlRSEL HAREKETLi 

DOZENEK VE METODU 



TEKNiK ALAN 



Mevcut bulus, eksenel d6n0s tahriki ol maks, z ,n dairesel hareket yapabilen cok 
say,da tahrik kolu igeren bir dttzenek He ilgili olup; azellikle bahsedilen tahrik 
kollann us k.sm.na tedarik edilebilen yard.mc, birimler vas,tas,yla dQz yada 
epgebeli yOzeylerde yenlend(rme, ftrsalama, kesme, delme, as.nd.rma vb. islemler 
yapabilen ve ayn, zamanda bu uc birimlere harici yollar ile ak, 5 kan tedarikinin 
yapilabildigi bir dQzenek ile ilgilidir. 

Mevcut bulusun tercih edilan uygulama sahas,; temizleme amafl, uretim araclan 
ve tala§h imalata dayal, Qretim areolar, ile Uretim sQreci kpensinde sesitli montai 
ad.mlan. yOzay parlatma sonland.rma gibi varyasyonel uygulamalar, igermektedir. 

BULU§UN ALT YAPISI 

Mevcut buius kapsam.ndaki dQzenek feklu say.da tahrik kolu iseren ve eksenel 
donos hareketi olmaks,z,n dairesel hareket yapabilen bir dQzenek ile ilgil idir 
Boylesi bir hareket Qretme mekanizmas, temizleme makineleri, toprak isleme 
makineleri, bina insa uygulamalar,, kat, ve ak.skan madde ybnlendirme 
uygulamalar,, metal par 5 a isleme gibi bir 50k sahaya uygulanabilmektedir Bu 
tekn.k sahaya benzer uygulama olarak bzellikle 9 oklu say.da tahrik kolu 
yapilanmalar bilinmektedir. 

Ozellikle talasl, imala, sahas.nda goklu us iseren ve ayn, anda bir den gok say.da 
parca islemeye ybnelik 5 6zQmler sunulmu? durumdad.r. Ornegin, US 4 608 747 
patent!; merkezi bir eksene donebilir biclmde bag., birden fok say.da is yapan mili 
tanf eden bir coklu milli otomatik tomay, asiklamaktadir. 



US 4,008 634 patenti de foklu m„ igeren bir bareket,, ko, tartibabna sahip b.r 
tornayi afiklamaktadir. p 

Yukanda bahsadilen patentler sadaca drnek olarak verilmis olup, f ok.u tahrlk 
= k, k ulbn 1W181 frez , te5lama , _ v , ^ , ? ve - - 

Bu dO Z enek,er, tak markazli bir g0 9 kaynag.ndan ddnme har e ka.,nin dag„„ m as, ve 
n -man,, o,a rak farki, is ,asvon,a r da „ y ap„ m a s ,n, gar^ia^e i a Z ,na 
yon* avantajiar sagiamakia biriikta baz, dazavantajiar da i^aktadir. Orne 
yukanda babsediien patenflerda markazi b,r g0 5 Onitasindan aknan baraka, Z 
ay,da m ,,ara Mme k«a ve bu ekaene, oiarak baraka, edan miiierin uln 
bulunan ,s parcas, bir keslci u 5 ile islenmektedir. 

STuo" T ^ T ^ makine,Srde de k *"""^ °'UP 
kas,c u 5 , m„ uouna yenestirildiginden markazdan baraka, alan miiier yina ekaene" 

oMc kesma i 5 ,amini ge Wirmektedi, Daimi ekaene, ddna ? sl bi „e b u 

~:r r ?an mafeemeierin k,sa — »■ ~ 

vaya gerekng, g, b , , § yapamad.klar, gibi dezavantajlann yan, m bu uelann 

^ r: a r y r 0 r anma,ann,n ve bu u5,ara **- — - 

oknaktedir A T ™i ka 5 ,n„ m az 

olmakfed.r. Aynoa ekaene, tabrikll bu dOzenekier, konstruksiyona, Ltiann 
bu undugu uyg U ,am a ,arda tabrik mi„erin in opera,,f fonkaiyonia nndan fed 
edilememesine yol apmaktadir. 

BULUSUN AQIKLAMASI 

Mavou. bu,u § un amac, ; dzallikla dogrudan eksana, ddnOs baraka., yapan uo 
bn*™ note edemedig, b S ,ge,ere aksana, Cmayan daireae, barake a g, 

z^:r Dt :T me ' ,oprak i?iame ' wna in?a u — - - 9 : 

yada te,a? " imala,a y6ne,ik — a » 



Mevcut bulusun bir diger amac. ; imalata dayal. Qretim araclar.n.n is yapan uc 
birimlerinin yipranma sGrelerini artirmaktir. 

Mevcut bulusun bir diger amac. ; talasl. imalata dayal. Oretim araglar.n.n u 5 
birimlerinin ve i § lenen pargalar.n termal gerilmelerden kaynaklanacak hasarlarmm 
onlenmesidir. 

Mevcut bulusun bir diger amac. ; duz, engebeli yada konstruksiyonel olarak 
i?lenmesi zor olan parcalar.n islenme verimlerinin art.nlarak maliyetlerin 
dQsurulmesinin saglanmasidir. 

Mevcut bulus; bir gu 9 kaynag. tarafmdan tahrik alan ve eksenel olarak doniis 
yapan bir anatahrik mili; ve bu ana tahrik mili ile irtibatland.nlm.s ve eksantrik 
hareket iireten en az bir eksantrik eleman.; bu eksantrik eleman. cevreleyen en az 
b.r yatak vas.tas.; bir ucundan eksantrik yatak vas.tas.na ve diger ucundan nihai 
hareket miline bagl. en az bir hareket aktarma eleman. icermektedir. 

Mevcut bulus kapsam.ndaki coklu tahrik kollu eksenel donQssuz ve dairesel 
donuslu duzenegin nihai hareket milinin dairesel dQnusu tercihen eliptik formasyon 
icermektedir. Bahsedilen eliptik hareket neticesinde nihai hareket milinin u 5 k.sm. 
yoriingesel olarak bir duzlem igerisinde kalmakta ve bu duzlem d.s.nda farkli 
duzlemlere de hareketin tas.nabilmesi amac.yla, duzenek esasen nihai hareket 
milinin eksenel dogrultusunda deplase edilebilmektedir. 

Boylelikle eksenel hareketli ana tahrik milinden gelen donme hareketi nihai 
hareket milinde eliptik-esasl, dairesel harekete cevrilerek is yapan u 5 birimin gesitli 
ginnt,-c,k.nt. i 9 eren alanlara girisi yada ornegin imalat alan.nda daimi olarak 
abrazyon kuwetlerine maruz kalmasm.n onQne gecilmekte ve bu u 9 birime 
gonderilebilecek harici ak.skan.n ak.s yolu icin basit bir erisim yolu imkan. 
saglanmaktadir. 
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SEKiLLERIN AQIKLAMASI 

Mevcut bulusun yap.lanmas. ve ek elemanlarla birlikte avantajlann.n en iyi sekilde 
anlasilabilmesi icin asag.da ac.klamas. yap.lan sekiller He birlikte degerlendirilmesi 
gerekmektedir. 

Sekil 1'de mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin tercih edilen yap.daki 
perspektif goriinusU verilmistir. 

Sekil 2a'da mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin hareket aktarma 
elemani ve bagli bulundugu yataklann goruniisu verilmistir. 

Sekil 2b'de mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin hareket aktarma 
eleman. desteginin tarn orta konumdayken ana tahrik ve nihai milinin izledigi 
yorungenin gorOnusQ verilmistir. 

Sekil 2c'de mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin hareket aktarma 
eleman. desteginin ana tahrik miline yakin konumdayken ana tahrik ve nihai 
milinin izledigi yorungenin g6r0nQsu verilmistir. 

Sekil 2d'de mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin hareket aktarma 
eleman. desteginin ana tahrik milinden uzak konumdayken ana tahrik ve nihai 
milinin izledigi yorungenin goruniisu verilmistir. 

Sekil 3a'da mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin tercih edilen yap.daki 
perspektif gorQnusu hareket aktarma bolumleriyle birlikte verilmistir. 

Sekil 3b'de mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin nihai hareket milinin 
govdeye alt ucundan sabitlenmesi durumunda izledigi yorungenin goruniisu 
verilmistir. 
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Sekil 3c'de mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin nihai hareket milinin 
orta bdlgesinden sabitlenmesi durumunda izledigi yorungenin gorQnusQ verilmistir. 

Sekil 3d'de mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik duzeneginin nihai hareket milinin 
serbest durumunda izledigi y6rQngenin gorQnusu verilmistir. 



§ekil 4a da mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanmi saglayan mekanizmanin duragan konumunun gdrQnQsQ verilmistir. 

§ekil 4b'de mevcut bulus kapsammdaki tahrik dtizeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanmi saglayan mekanizmanin deplase oldugu konumunun gorQnQsu 
verilmistir. 



§ekil 5'te mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanmi saglayan mekanizmanin alternatifi verilmistir. 

§ekil 6'da mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanmi saglayan mekanizmanin alternatifi verilmistir. 

?ekil 7'de mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanmi saglayan mekanizmanin alternatifi verilmistir. 

§ekil 8'de mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanmi saglayan mekanizmanin alternatifi verilmistir. 

§ekil 9'da mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanmi saglayan mekanizmanin alternatifi verilmistir. 

?ekil 10'da mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin eksenel dogrultuda 
deplasmanmi saglayan mekanizmanin alternatifi verilmistir. 

?ekil 11 'de mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin goklu yap.da 
gahsmasini gosteren mekanizma verilmistir. 

§ekil 12'de mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin nihai hareket mil u 5 
biriminin calismasim saglayan adaptor parcasi verilmistir. 

?ekil 13'de mevcut bulus kapsammdaki tahrik dQzeneginin nihai hareket mili uc 
birimi verilmistir. 




§ekil 14'de mevcut bulus kapsam.ndaki tahrik dtizenegjnin Have nihai hareket milli 
gdriinusu verilmi§tir. 

§ekil 15'de mevcut bulus kapsammdaki tahrik duzeneginin nihai coklu kol grubu ile 
5 birlikte alternatif yapilanmasi verilmistir. 

§ekil 16'da mevcut bulus kapsammdaki tahrik duzeneginin nihai coklu kol grubu ile 
birlikte alternatif yapilanmasi verilmistir. 
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§ekil 17*de mevcut bulus kapsammdaki coklu eksantrik eleman. iceren bir 
alternatif yapilanmasi verilmistir. 

§ekil 18'de mevcut bulus kapsammdaki tahrik duzeneginin nihai hareket mili uc 
birimine akiskan sivismm aktanlmasi durumu verilmistir. 

§EKlLLERDEKi PARQALARIN REFERANS NUMARALARI 



1 


Eksantrik eleman 


20 


2 


Ana govde 


21 


3 


Ana govde yatagi 


22 


4 


Ana tahrik mili 


23 


5 


Ana tahrik doner yatagi 


24 


6 


Ana tahrik dis mesnedi 


25 


7 


Hareket aktarma mili 


26 


8 


Nihai hareket mili 


27 


9 


Hareket aktarma mil yatagi 


28 


10 


Destek parcasi 


29 


11 


Destek parcasi yataklan 


30 


12 


Nihai mil doner yatagi 


31 


13 


Nihai mil yatagi dis mesnedi 


32 


14 


Nihai mil yatagi \g yQzeyi 


33 


15 


Uc birim yatagi 


34 


16 


Oynar yatak 


35 


17 


Destek parcasi yatagi 


36 


18 


Yay 


37 


19 


Nihai mil mafsali 


38 



Yatak alt ucu 
Egimli platform 
Mesnet 
Govde 

Mesnet yatagi 
Duz kayar yatak 
Destek yatagi 
Tup 
Alt uc 
Hava girisi 
Lineer aktuator 
Destek 

Lineer aktQatdr mili 
Aktuator alt kismi 
Baglanti elemani 
Oynar destek yatagi 
Govde elemani 
ilave grup 
Grup mafsali 
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39 


Qubuk mafsali 


47 


Di§li grubu 


40 


Qubuk 


48 


Ikincil mil 


41 


Adaptor mesneti 


49 


ikincil eksantrik elemani 


42 


Mafsalli yatak 


50 


Ara yatak 


43 


Kama kanali 


51 


Boru 


44 


Duz yatak 


52 


Boru girisi 


45 


Birincil kol grubu 






46 


Ikincil kol grubu 
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BULU§UN DETAYLI AQIKLAMASI 

§ekil 1 de tarif gosterildigi uzere temel olarak merkezde eksenel ddniislu ve 
gerekli sayida eksantrik elemandan (1) olusan ana gSvdeye (2) ana govde yatagi 
(3) He yataklanmis ana tahrik mili (4) bulunur. Eksantrik elemana (1) monte edilmis 
ana tahrik doner yatagi (5) bulunmaktadir. Ana tahrik milinin (4) ddnmesiyle birlikte 
donebilir eksantrik yataklann (5) dis mesnedinde (6) dairesel hareket elde 
edilmektedir. Bulus kapsamindaki duzenegin amaci bu dairesel hareketi uc 
birimlere (1 5) aktarmaktir. 



Bu hareket aktanmi, hareket aktarma mili (7) ve nihai hareket mili (8) olmak uzere 
toplam iki adet hareket cubugu vasitasiyla yapilabilmektedir. Birden daha fazla 
C 15 n ' ha ' ?ubu 9 un tek aktarma cubuguna baglanmasiyla uc birim sayisi 
arttinlabilmektedir. Her bir hareket aktarma milinin (7), hareketin alindigi, govdeye 
desteklendigi ve hareketi ilettigi ilc baglanti noktasi vardir. 



Hareket aktarma milinin (7) merkeze yakin olan eksantrik bbliime yatakh noktasi 
hareketin alindigi noktadir. Hareket aktarma mili (7), dSnebilir eksantrik yatag.n 
dis mesnedine (6) yatagin eksenine esasen dikey konumda baglanabilmekte veya 
bu yatak bu milin (7) ucunda aynlmaz bir pargasi olarak imal edilebilmektedir. 
Dairesel hareketin A merkezi, ana tahrik milinin (4) ekseni (A) Ozerindedir. 



25 



Hareket aktarma milinin (7), icinde eksenel olarak kayabildigi bir hareket aktarma 
mil yatagi (9) tedarik edilmistir ve bu yatak (9), her iki ucundan ana tahrik miline (4) 
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paralel eksenli birer dSnebilir yatak (11) ile govdeye irtibatli olan bir destek 
parcasimn (10) icindedir. Tercihen diiz olarak secilen hareket aktarma mil yatagi 
(9) ayni zamanda oynak oldudjunda, destek mesnedi yatak kullanilmadan her iki 
ucundan gSvdeye sabitlenebilmektedir. Dolayisiyla hareket aktarrna mili (7), bu 
5 hareket aktarma mil yatagi (9) icinde eksenel olarak . hareket ederken dairesel 
olarak da hareket edebilmektedir. Destek parcasimn dSnebilir yatak merkezi (B) 
hareket aktarma milinin destek noktasidir (B). 

Hareket aktarma mili (7), nihai mil doner yatagin (12) nihai mil yatagi dis 
10 mesnedine (13) radyal olarak baglanabilmekte veya bu yatak bu cubugun ucunda 
aynlmaz bir parcasi olarak imal edilebilmektedir ve bu yatagin merkez noktasi (C) 
hareketin iletildigi C noktasidir. Nihai hareket mili (8) bu yatagin (12) ic yQzUne 
(14) baglanmaktadir. Bu baglanti noktasi, opsiyonel olarak nihai hareket miline (8) 
yataksiz olarak da baglanabilmektedir. Her haliikarda (D) hareketin iletilmis oldugu 
15 nihai mil Qzerindeki D noktasidir. Hareketin aktarildigi (F) noktasi nihai hareket 
milinin (8) ana govdeden (2) uzak olan ucu olacaktir ve is yapan elemanlarin 
monte edilebilecegi sabit veya oynak yatakli (15) baglanti bolumu bulunmaktadir. 
Nihai hareket milinin (8) ana govdeye yakin olan (E) ucu E destek noktasidir ve 
mili (8) ana govdeye (2) baglayan bir oynar yatak (16) tedarik edilmistir. 

20 

§ekil 2 grubunda hareket aktarma milinin (7) farkli calisma sekilleri anlatilmaktadir. 
Hareket aktarma milinin Qc hareket noktasi sekil 2b resimde belirtilmistir. A 
noktasindan aldigi dairesel hareketi C noktasma ayni olcu ve sekilde aktarabilmesi 
B noktasinin A ve C noktasinm tarn orta mesafesinde olmasi ile mumkun olacaktir. 

25 Ancak A noktasindaki dairesel hareketin C noktasma eliptik olarak aktarilmasi da 
mumkundur. Destek merkezinin A noktasma C noktasindan daha yakin (sekil 2c) 
olmasi ile C noktasmda A noktasma g6re aktanm y6nune gore dikey capi daha 
buyuk eliptik hareket, destek merkezinin C noktasma A noktasindan daha yakin 
(sekil 2d) olmasi ile ise C noktasmda A noktasma gore dikey capi daha kupuk 

30 eliptik hareket elde edilir. Ayni ydndeki gap ise eksantrik boliim ekseni ile ana mil 
ekseni uzakligmm iki kati olarak sabit kalmaktadir. 
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§ekil 3 grubunda nihai cubugun farkli gahsma sekilleri anlatilmaktadir. Nihai 
hareket milinin ana govdeye yakin olan ucu destek noktasi secilerek ilgiii 
bafjlantilar (sekil 3a) isaretlenmistir. Ancak hareketin almdigi nokta ile destek 
noktasi terslenerek, hareketin almdigi nokta olarak ana govdeye yakin olan nihai 

5 hareket mili ucu, destek noktasi olarak nihai hareket milinin her iki ucunun 
arasindaki bir bolge secilebilir ve gdvdeden uzaktaki diger uc hareketin aktanldigi 
nokta olarak da kullanilabilir. Destek noktalari ve hareketin almdigi noktalarm 
terslenmesi, bu noktalarda kullanilan baglanti elemanlannin sabit veya hareketli 
olarak yaptlandmlmasi, bir veya birden fazla ikincil hareket cubugu kullanilmasi ile 

10 farkh cahsma sekilleri elde edilmektedir. Oynar yatak kullanildigmda cubugun bir 
noktasi gSvdeye mafsalli olarak sabitlenmelidir. Bu durumda nihai hareket mili (8), 
(sekil 3a ve sekil 3b) dairesel-eliptik koninin di§ yuzeyini takip eder. E noktasi 
cubugun (?ekil 3b) alt ucu olduQunda veya (§ekil 3c) orta ucu oldugunda F noktasi 
D noktasinm hareketini E noktasina gore uzakliklarm orani olgusunde buyQterek 

15 tekrarlar. 

Farkh olarak Hareketin ahndiQi D baglanti noktasinm sabit olarak veya aksiyel 
denUssiiz dUz kayar yatak §eklinde yapilandinlmasi durumunda (sekil 3d) bu 
noktadan alman hareket ayni sekilde nihai hareket milinin F uc noktasina ve E 

20 noktasina aktanhr. Bu durumda E noktasi da hareketli olacaktir. Nihai hareket 
miline gelebilecek yanal ve dikey yQkleri karsilayabilmek i^in, hareket aktarma 
milinin ana tahrik milindeki eksenden kacik yatagma e§ a9ida ikinci bir eksenden 
kacik yataQa bagli ilave bir hareket aktarma milini ayni destek parcasinin uygun 
koordinatmdaki duz kayar yatagindan gegerek nihai mile uygun koordinatinda 

25 baglanabilir. Z ekseninde (dikey eksenel) gelebilecek yukleri ana govdeye 
aktarabilmek icin nihai milin destek noktasi ile ana gdvde arasinda kayar veya 
doner yatak ilave edilebilmektedir. 

Yukanda anilan baglanti seceneklerine ilave olarak, gubuklar 2 ekseninde (dikey 
30 eksende) hareket ettirilerek farkh calisma olanaklan olusturulabilmektedir. 

Nihai hareket mili (8) hareket aktarma mili (7) ile birlikte z ekseninde sekil 4 
grubundaki gibi hareket ettirilebilir. Bunun icin A noktasindaki ana tahrik doner 
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yatag. (5) ve B noktasmdakl hareket aktarma mil yataklarm (9) mafsall, olmas, 
dastek par 5 as,n,n har iki ucundaki danebilir yataklann dastek masnadinin 
doneb,l,rken dikayind e harakat edebilecegi danebilir dastak paroas, yatag, (17) 
olmas, gerakmaktadir. Ana .ahrik danar yatag, (5), ana tahrik mill (4 
uzunlamasma eksenine gare radyal dogruKuda ddnOa yapabilmaktadir. Harakat bir 
yay (18) ila saglanabilmektedir. C noktas, ila D noktasmdakl baglanulann sabi, 
olmas, durumunda nihai haraka, mili (8) B noktasmdakl dastak parcasmm z aksan, 
yataklannm harakat limitlan kadar markazl A noktas, olan daira ? aklinda z 
ekseninde hareket eder. 

Nihai harakat mil, (8), z ekseninde hareket aktarma milindan (7) bag,ms,z olarak 
da hareket ettirilebilir. 

Saki, 5 . de nihai hareket milinin (8) z ekseninde hareket edebilmasi icin E 
noktasmdaki nihai mi, mafsai, (19, yap.dak, yatek va bu yategm a„ ucunun tamas 
ett^, s„,nd,r,k karese, ,ormasyon,u yatak a„ ucu ,20,. ana gdvdaya (2, danebilir 
ek,lde tedank edilen bir egimii platforma ,21, tamas ada^k z eksani yanOnde 
harakat ettiriiir. Bu durumda mesne, (22, govdaya (23) mesne* yataklar, (24) „e 

rr i t „ e9imii piatform yozeyine <21) w <18 » ^ «* d 

nokfcsmdak, „,ha, ml, danar yatagm (12) ayn, zamanda nihai hareke, milinin (8, 
txd. eksenel olarak ha rek e, edebildlgi duz kayar yatak,, (25) olmas 
gerekmektedir. v ' u,masi 

Ltl,! d - a c a "7 atif °' arak " ihai hareke ' mUinin (8 > *-« olarak 

kayab, d,g, E noktasmdaki nihai mil mafsall, (19, ve duz ya P ,daki dastek yatag, He 

mesne* (22, gdvdeye (23, sab M enerek bu ya.ak.an 5 ,kan al. ucunun (20) 11 

e«,g, dnen egimli platfonm ,21) iia z eksani yanOnda hareke. a«, Bu d JZl 

D noktasmdaki nihai m„ daner ya«a g ,n ,12, ayn, zamanda niha, hareke, miiinln (8 

remde eksene, olarak hareke, edebildigl. (8, duz kayar yatakl, (25) olmas, 22 

va gubuk D ya te g, He cubuk arasma te k„an yay (18) kuwa,, „a agimi, p,a tfo ™ 2 

yuzaymdan itti*. Danar egimli platform (21), tahrik harekedni bir akMaTardan 

vaya ana tahrik milinden alabilir. Z ekseni harakatinin ana ,ahrik mil. danOsOne 
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senkron olmasi ile govde Qzerinde ddner gahsan parcalarm yorungelerinin farkh 
noktalannda yarattiklan moment farklilikla baski kuvvetleri ve ko! uzunluklari 
kompanze edilerek govdedeki istenmeyen titresimler azaltilabilir. 

E noktasindaki doner egimli platform (21) yerine sekil 7'deki gibi destek yatagi (26) 
He gdvde (2) arasma esnek karakterli bir tup (27) takilir. Nihai hareket milinin (8) 
destek yatagindan cikan alt ucu (28) bu tupe (27) baglanir. Tupe (27) hava 
girisinden (29) uygulanacak basincli hava ile tup (27) genisleyerek nihai hareket 
milini z ekseninde iter. Nihai hareket milinin (8) alt ucunun x-y koordinatlanndaki 
hareketi tupQn (27) esnek karakteri vasitasiyla absorbe edilir. Uygulanan havanm 
basincinm kontrol edilmesi ile is pargasma uygulanan baski siddeti ayarlanabilir 
olacaktir. Uygulanan hava iletim baglantilannm diger tQpler ile ortak baglanmasi ile 
ortak hareket etmeleri saglanir. 

§ekil 8'de gfiruldugu Dzere z eksenindeki (dusey eksende) hareketin lineer 
aktuatc-rle yapilmasi da mumkundOr. Kendinden yatakli lineer aktuator (30) destek 
(31) ve hareketin ahndigi nihai mil d5ner yatagi (12) noktalardaki yataklara 
govdesinden baglandiQinda bu aktuatorun mili nihai hareket mili (8) olarak 
calisacak ve milin ucu F noktasi olacaktir. 

§ekil 9'da farkh olarak hareketin alindigi nihai mil doner yatagi (12) ve destek (31) 
yatagi diiz kayar yatakli yapilir ve bu yataklann icindeki nihai hareket milinin F 
noktasina yakin bir bSlgesine lineer bir aktuator (30) milinin (32) uc noktasi 
baglanir. Bu aktuator govdesinin alt taraf.ndan (33) destek (31) yatagina baglanir. 
Aktuator milinin z ekseninde hareket ettirilmesiyle nihai hareket mili (8) de z 
ekseninde hareket edecektir. Hareket cubuklarini 2 ekseninde hareket ettiren duz 
aktuatQrlerin hava basincli olmasi durumunda bu aktOatorleri hareket ettiren 
havanm bas.ncm.n kontrol edilmesi ile is parcas.na uygulanan baski siddeti 
ayarlanabilir olmaktadir. Uygulanan hava iletim baglantilannm diger aktQatorler ile 
ortak baglanmasi ile ortak hareket etmeleri saglanir veya lineer aktuator yerine 
sekil 10'da gdruldUgu Qzere sadece itici bir yay (8) takilarak nihai hareket mili (8) 
sabit baski kuvveti ile ittirilir. 
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Sekil H'de g6ruldugQ gibi, hareket aktarma milinin (1) C noktasmdan, nihai 
hareket milinin (8) D noktasma hareketin aktar.ld.g, baglant, eleman. (34) 
uzat,larak birden fazla nihai hareket mili (8) oynar yataklara (16) tak.larak 
kapasitesi arttmhr. Nihai hareket millerinin (8) oynak destek yataklannm monte 
edildigi govde eleman, (36) da uzat.hr ve aktanm (baglant,) elemanma paralel 
konumlandmlarak gurup olusturulur. Kapasitesi artt.nlm.s bir guruba govdeden 
bag.ms.z diger bir gurup (37) grup mafsallan (38) ile baglanarak bir gurubun 
b,t,sigindeki guruba gore z ekseninde farkl, cahsmas, saglan.r. Govdeden uzak 
Have gurup (37) destek mesnedi ile govde (2) arasmda cubuk mafsall, (39) ve dQz 
yataklar ile bagl, cubuk (40) vard.r. Baglant, cubugu yataklannm, bu cubugu z 
ekseninde hareketine mOsaade ederken x-y dQzlemindeki iz dusumuniin 
dogrultusunun degismesine musaade etmeyen yap.da insa edilmesi gerekir 
Govde ile destek mesnedi veya baglant, elemanmm uygun bolgesine tak.lacak 
Uneer bir aktOator (30) ile Have gurup (37) z ekseninde hareket ettirilir Duz 
aktQaterlerin hava bas.ncl, olmas, durumunda bu aktUatorleri hareket ettiren 
havanm basmcmm kontrol edilmesi ile is par 5 asma uygulanan bask, siddeti 
ayarlanabilmektedir. Uygulanan hava iletim baglant, lanmn diger aktQat6rler ile 
senkron baglanmas, ile ortak hareket etmeleri saglanmaktadir. 

E ve d noktalanndaki yataklann mafsall, oldugu durumlarda e noktasmdaki yatagm 
b.nncl hareket cubugu dogrultusunda ama yanal olmayan yonde hareket 
ett,ri.mesiyle f noktasmdaki hareketin merkezi bu durumda dinamik o.arak 
deg,stirilir. E yatagmm z ekseninde hareket ettirilmesiyle f noktasmdaki hareket 
dmarnik olarak buyQWIUp kuciiltulUr. 

E yatagmm, bir uou govdeye yataklanm.s bir hareket gubugunun diger uouna 
monte edilerek bu cubugun orta noktalarmdan z ekseninde hareket ettirilmesiyle f 
noktasmdaki hareketin merkezi iki eksende de ayn, anda degistiri.ir. Bu baglant, 
5 ubugu ve yataklannm bu cubugu z ekseninde hareketine museade ederken x y 
duziemindeki iz dusumunun dogrultusunun degismesine museade etmeyen 
yap,da insa edilmesi gerekir. Bu cubugun z eksenindeki hareketi linear bir 
aktuatSrle gerceklestirilebilir veya is pargasma temas ettirilebilen bir par 5 a ile is 
parcasma olan mesafeye orantil, olarak hareket ettirilir. 
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is yapacak U9 birimlerin nihai hareket milinin (8) f noktasindaki ucuna sabit veya 
mafsalh yataklar ile baglanabilmesi mQmkundur. §ekil 12'de is yapacak uc 
birimlerin takilabilecegi adaptor mesnedi (41), nihai hareket mili (8) ucuna mafsalh 
yatak (42) ile baglanarak i§ yapan bolum is parcasmm yOzeyine paralel pozisyonu 
alabilmektedir. Adaptor mesnedinin mil merkezine gore donmesini onlemek icin 
sekil 13'teki gibi adaptor mesnedi nihai hareket milinin (8) uc bolumunde acilan 
kama kanala (43) veya dislere monte edilir. 



10 §ekil 14'de ise her iki ozellik farkli bir yapida olusturulmustur. Nihai hareket milinin 
(8), Z ekseninde hareket etmesi icin takilan hareketin alindigi (D) ve milin 
desteklendigi oynar yataklardaki (16) dilz yataklarm (44) icinde donebilmektedir. 
Bu donus nihai hareket mili ve yataklanna es dzelliklerde ilave (5) bir nihai hareket 
mili (8) ve dQz yatagi (44) ile hareketin alindigi nihai mil doner yatagi (12) hareket 

15 aktarma miline (7) ve destek yatagi oynar yatak (16) ana gSvdenin (2) uygun 
bolgesine baglanarak (D1 ve E1) engellendiginde F ve F1 noktalanna mafsalh 
yataklar (42) takilir. Adaptor par 5 a (41) bu yataklara monte edilir. Boylece is yapan 
par 5 anin nihai hareket mili (8) etrafinda ddnmesi engellenir. Her iki hareket milinin 
birbirine gore farkli yiiksekliklere ayarlanabilmesi ile is yapan ug is parcasi 

20 yuzeyine tarn olarak uyum saglar. 

Yukandaki alternatifierle sekil 15'deki gibi yapilanacak ise uygun bir birincil kol 
gurubu (45) olusturulduQunda ve bu gurubun (45) hareket merkezine gore 
simetrigine ayni sartlarda diger bir ikincil kol gurubu (46) takilarak 5 ift gurup 
25 olusturulmasiyla bu kar§it kollann yaratacagi merkezcil kuvvetler sifirlanir. Ancak 
bu sartlarda govde uzerinde donme momenti devam edebilir. 

Bu da sekil 16'da gdruldugu gibi, (1) birinci kol ciftine g6re benzer islemlerin ters 
yapilacagi bir kol 5 ifti ilave edilerek engellenir. Bu durumda kol sayisi 4 ve katlan 
30 olmalid.r. Nihai u 5 birimler merkeze daire seklinde konumlandinld.gmda 
birbirlerine olan aci farki 90 derece olmahdir. Daire seklinde olmayan veya birden 
fazia nihai gubugun oldugu kapasitesi arttirilmis diizeneklerde ise merkezcil 
kuvvetler ve momentler minimum dQzeyde tutulacak sekilde agi farklan olusturulur. 
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F noktalanndaki dairesel hareketin gapi buyudiikce momentler ve merkezci! 
kuwetlerin yukanda tanimlanan sifirlanma isleminin verimi dOsecektir. Her bir kol 
ciftinin eksantrik doniislerinin zit olmasi ile merkezcil kuwetler daha iyi 
sifirlanmaktadir. Sekil.17'de goruldiigu Qzere ana tahrik milindeki (8) donus diger 
mile bir disli gurubu (47) ile aktanlarak bu zit donus gerceklestirilir. Boylece ikinci 
mil (48) ve eksantrik elemanlar (1) ana tahrik mili (8) ve eksantrik elemanlara (1) 
senkron ters dondQruliir. Ikinci mil (48) ana tahrik miline (8) donebilir yataklar (ara 
yatak) ile baglanarak ayni ekseni paylasir. Kapasitesi arttirilmis kollar 
kullanildigmda farkli bir eksende konumlandinlmasi da mumkimdur. 



§ekil.18 deki gibi bir veya fazla sayida ve degisik niteiikte akiskanlan esnek 
borular ile f noktasmdaki is parcalarina iletmek miimkundur. Bu esnek borular (51) 
f noktasmdaki adaptor mesnetine baglanir veya is yapacak u 9 birimlere direk 
15 irtibatlanmak uzere boru girisinden (52) gegirilir. 

Kullanilan oynar yataklar, hareketin aktanm kaybmi engelleyen ancak aksiyel 
momentlere esneyerek-burularak mQsaade eden bir yapida da olabilir. 

20 Mevcut bulus kapsaminda ve yukanda bahsedilen alternatiflerin tumu igin bu 
mekanizmanin diger is yapan veya yaptiran dQzenlerin govdelerine veya bunlara 
bagh hareketli elemanlarina monte edilerek is pargasina cahsma siiresinde gerekli 
olan otomatik kontrol cevrimleri, diger bir takim kontrol birimleri (kontrol uniteleri) 
tarafindan saglanmaktadir. Bu kontrol birimlerinin mekanizmadan bilgi almak 

25 suretiyle mQmkQn olan otomatik kontrol secenekleri asagidadir. 

Ana tahrik mili veya ana tahrik motorunun acisal konumlan noktasal veya oransal 
algilayicilar ile dQzenegi kontrol eden birimlere aktanlarak uygun gorDlen otomatik 
kontrol fonksiyonu uygulanir. 

Tahrik motoru olarak elektromotor kullanildigmda, harcanan enerjiye orantili sinyal 
algilayicilar tarafindan kontrol birimlerine aktanlarak z eksenindeki hareket 
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aktQatorQ Qzerine otomatik kontrol fonksiyonu uygulamak Qzere is yapan 
parcalarin is parcasma yaptigi baski denetlenir. 

is parcasma yapilan baski denetimi, aktuatorlerin lineer pozisyonunun noktasal 
(bas-orta1-orta2-son) veya oransal algiiayicilar kullanilarak kontrol birimlerine 
aktanlmasi iie de kurs sahasmdaki konumunun (bas-orta1-orta2-son) noktasal 
olarak veya oransal algilanarak kontrol birimlerine aktanlmasi ile de mUmkQndur. 

Destek noktalarina yerle§tirilecek stres algilayicilan vasitasiyla uc birimlerin maruz 
kaldigi kuvvetler Qzerine otomatik kontrol uygulanir. 

Gerekli noktalara baglanacak titresim algilayicilan kontrol birimlerine baglanarak 
ana tahrik milinin hizi Qzerine uygulanacak otomatik kontrol cevrimiyle rezonans 
frekanslannda gerceklesebilecek titresimli palisma engellenerek duzgun galifma 
saglanir veya rezonans disi sahada sabit hizda ealistmlir. 

Bu dQzenegin govdesinin d6nebilir baglanti elemanlan ile ana govdeye baglanarak 
kendi etrafinda donerek galismasi gerektiginde, algilayicilarm, aktuatorlerin, 
aki§kan tasiyici hortumlann esnek koruyucu bir zirh ile iki gdvde arasinda 
toleransh baglanarak ve donQ§ agisi baglanti yataklarinda smirlanmali veya d6nu§ 
adedi kontrol birimi tarafmdan denetlenebilmektedir. 

Bu dQzenege aktanlan aki§kanlarm aki§lan, hand kontrol birimlerince kontrol 
edilmektedir. 
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iSTEMLER 

Bulus; bir giic kaynagi tarafmdan tahrik alan ve eksenel olarak doniis yapan 
bir ana tahrik mili (4); ve bu ana tahrik mili (4) He irtibatlandinlmis ve eksantrik 
hareket ureten en az bir eksantrik elemani (1); bu eksantrik elemani (1) 
cevreleyen en az bir yatak vasitasi (5); bir ucundan eksantrik yatak 
vasitasina (5) ve diger ucundan en az bir nihai hareket miline (8) baglanan 
en az bir hareket aktarma elemani (7) icermektedir. 

istem 1*e bagh bir duzenek olup, Ozelligi ; bahsedilen nihai hareket mili (8) ve 
bahsedilen hareket aktarma elemani (7) ile irtibatlandinlan en az bir nihai mil 
yataQi (12) icermesidir. 

istem 1 yada 2'ye uyumlu bir dUzenek olup, ozelligi; bahsedilen hareket 
aktarma milinin (8) icerisinde esasen eksenel olarak hareket edebildigi ve bir 
destek parcasi (10) ile iliskilendirilen bir hareket aktarma mil yatagi (9) 
icermesidir. 

Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, Ozelligi; 
bahsedilen ana tahrik mili (4), bahsedilen destek parcasimn (10) ve 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) Qzerine konumlandirildigi bir ana govde 
(2) icermesidir. 

Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) ana govdeye (2) baglanmayan diger 
ucunda is yapacak olan ug birimin yataklandigi bir yatak vasitasi (15) 
icermesidir. 

Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (16) bahsedilen ana govdeye (2) baglantismi 
saglayan bir oynar yatak (16) icermesidir. 

Istem 1 ila 3'ten herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen 
nihai mil yataginm (12) bahsedilen nihai milin (8) ust yada alt ucuna yakm bir 
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bQIgeye konumlandinlmasi ve alt uca yakm bir bdlgeye yerlestirildiginde, 
nihai mil yataginin (12) ust tarafmda gSvdeye sabitlenen ve list uca yakin bir 
bolgeye yerlestirildiginde, nihai mil yataginin (12) alt tarafmda govdeye 
sabitlenen bir yatagm tedarik edilmesiyle bir karakterize edilmektedir. 

5 

Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir dOzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) eksenel dogrultuda deplase olabilmesi 
icin bahsedilen destek pargasi (10) alt kismina tedarik edilen bir yay (18) ve 
bu yaym (18) cevreledigi bir destek parcasi (17) icermesidir. 

istem 1 ve 8'e uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen yatak vasitasi 
(5), bahsedilen ana tahrik milinin (4) uzunlamasina eksenine gore ve bu 
eksene gore radyal dogrultuda donus yapabilmektedir. 

15 10. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 

bahsedilen nihai hareket milinin (8) eksenel dogrultuda deplase olabilmesi 
icin bu nihai hareket mili (8) alt ucuna tedarik edilen kuresel formasyonlu bir 
yatak alt ucu (20) ve bu alt ucun (20) temasta oldugu ve bahsedilen ana 
govdeye (2) donebilir sekilde tedarik edilmis olan bir egimli platform (21) 

20 igermesidir. 

11. istem 10'a uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen kOresel formasyonlu 
yatak alt ucunun (20) tespit edildigi ve yaylarla (18) desteklenen bir mesnet 
(22) icermesidir. 

25 

12. istem 10 ve 11'e uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen mesnet (22) 
ve bahsedilen nihai hareket mili (8) arasina tedarik edilen bir nihai mil mafsali 
(19) icermesidir. 

30 13. istem 10'a uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen nihai hareket milini 
(8) yataklayan bir diiz kayar yatagm (25) alt bolgesine tedarik dilen bir yay 
(18) icermesidir. 
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18 

14. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) eksenel dogrultuda deplase olabilmesi 
icin bahsedilen nihai hareket milinin (8) ait bolgesine tedarik edilen esnek 
karakterli bir tup vasitasi (27) ve bu tup vasitasina (27) hava girisinin 
saglandigi bir hava girisi (29) icermesidir. 

15. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) eksenel dogrultuda deplase olabilmesi 
icin bahsedilen nihai hareket milinin (8) alt bolgesine yerlestirilen bir aktuator 

, vasitasi (30) icermesidir. 

16. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) eksenel dogrultuda deplase olabilmesi 
icin bir ucundan bahsedilen nihai hareket miline (8) ve diger ucundan bu nihai 
hareket milini (8) yataklayan bir destege (31) baglanan bir aktuator vasitasi 
(30) icermesidir. 

17. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) bir grup olusturmak uzere bir den cok 
sayida Qzerine tedarik edildigi ve bahsedilen hareket aktarma mili (7) 
tarafindan hareketlendirilen bir baglanti elemani (34) ve bu gruba bir diger 
ikincil grubun (37) baglanabilmesi icin bahsedilen baglanti elemanina (34) 
baglanan bir grup mafsali (38) icermesidir. 

18. istem 17'ye uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen ikincil grubun (37) 
bahsedilen grup mafsali (38) etrafinda donebilmesi icin bu ikincil grubun (37) 
baglanti elemanina (34) baglanan bir cubuk mafsali (39), bir cubuk (40) ve bu 
gubugu (40) hareketlendiren bir aktuator vasitasi (30) i5ermesidir. 

19. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen ug birim yatagina (15) baglanan bir adaptor mesnedi (41) 
icermesidir. 
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20. Istem 19'a uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen adaptor mesnedinin 
(41) bahsedilen nihai hareket miline (8) baglantismi saglayan kama kanallan 
(43) veya disler icermesidir. 

21. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup, Ozelligi; 
bahsedilen nihai hareket milinin (8) bir den cok sayida olmasi durumunda tek 
bir hareket aktarma mill (7) ile hareketlendirilmesidir. 

22. Istem 1'e uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen ana tahrik miline (4) 
. bagh bir den 50k sayida eksantrik elemani (1), bu eksantrik elemanlara (1) 

bagli bir den 50k sayida hareket aktarma milleri (7), ve bu millere bagh bir 
den 50k sayida nihai hareket milleri (8) icermesidir. 

23. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir dQzenek olup, Qzelligi; 
bahsedilen ana tahrik milinin (4) en alt bolgesine konumlandinlan bir disli 
grubu (47) icermektedir. 

24. Yukandaki istemlerden herhangi birine uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; 
bahsedilen uc birim yatagma aktskan tedarikinin saglanmasi icin boru 
vasitalan (51) icermesidir. 

25. Istem 24'e uyumlu bir duzenek olup, ozelligi; bahsedilen adaptdr mesnedine 
(41) boru vasitasi (51) girisi icin yapilandirilan aciklar (52) icermesidir. 

26. istem 1'e uyumlu bir dQzenek olup, ozelligi; bu dQzenek temizleme araclari, 
toprak isleme araclari, bina insa araglan, kati madde ve sivi madde 
yonlendirme araglarini igeren uygulamalar igin bir gruptan secilen bir 
dQzenektir. 

27. Eksenel donussuz dairesel hareket Qretmek igin bir metot olup, asagidaki 
adimlardan olu§maktadir; 

- eksenel olarak donQs yapan bir ana tahrik milinin (4) dondurulmesi, 
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- bu ana tahrik mili (4) ile irtibatlandirilan bir eksantrik elemani (1) 
vasitasiyla bahsedilen eksenel dSnustin eksantrik harekete 
donOstiirulmesi, 

- bu eksantrik hareketin bahsedilen eksantrik elemani ile bir ucundan 
irtibatlandirilan bir hareket aktarma mili (7) araciligiyla esasen dogrusal 
harekete ddnusturulmesi, 

- bu dogrusal hareketin, bahsedilen hareket aktarma mili (7) diger ucuyla 
irtibath olan bir nihai hareket miline (8) aktanlarak bu hareket milinin (8) 
ddndOrQImesidir. 

istem 27'ye uyumlu bir metot olup, bahsedilen nihai hareket milinin (8) 
dairesel hareketi eliptik bir harekettir. 
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